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Description 

[0001] La presente invention concerne une methode 
et un dispositif pour determiner plusieurs parametres 
d'une personne assise sur un siege, comme p. ex. la 
taille et/ou le poids du passager et/ou son orientation 
sur le siege. Un tel dispositif trouve son application no- 
tamment dans le domaine de la commande du systeme 
de protection des vehicules automobiles. 
[0002] Afin de proteger la vie des passagers lors d'un 
accident de la circulation, les vehicules modernes sont 
equipes le plus souvent d'un systeme de protection 
comprenant plusieurs airbags et des pretensionneurs 
de ceintures, qui servent a absorber I'energie d'un pas- 
sager liberee lors du choc de I'accident. II est clair que 
de tels systemes sont d'autant plus efficaces qu'ils sont 
mieux adaptes aux besoins specifiques de chaque pas- 
sager, c'est-a-dire au poids et/ou a la taille du passager. 
C'est pourquoi on a perfectionne des systemes de pro- 
tection commandes par micro processeur qui permet- 
tent plusieurs modes de fonctionnement, a savoir qui 
permettent par exemple une adaptation du moment et 
du volume de deploiement des airbags. du moment de 
deblocage de la ceinture de securite apres le choc, etc. 
en fonction de la stature du passager et de sa position 
et son orientation sur le siege. 

[0003] Afin de permettre au microprocesseur de com- 
mande de decider du mode de fonctionnement optimal 
pour un certain passager, il est done necessaire de dis- 
poser d'un dispositif de detection de la stature du pas- 
sager qui determine la taille et/ou le poids et/ou I'orien- 
tation du passager et qui I'indique au circuit de comman- 
de du systeme de protection. A cet effet, le brevet US- 
A-5,232,243 decrit un dispositif de detection du poids 
d'un passager qui comprend plusieurs capteurs deforce 
individuels arranges en matrice dans le coussin du sie- 
ge du vehicule. Les capteurs de force ont une resistance 
electrique variable en fonction de la force appliquee et 
sont connus sous le nom de FSR (force sensing resis- 
tor). La resistance de chaque capteur est mesuree indi- 
viduelletance, on obtient une indication sur la force to- 
tale exercee, c'est-a-dire sur le poids du passager. 
[0004] Un tel dispositif mesurant la valeur de la force 
exercee par un passager ou un objet est egalement de- 
crit dans le document US-A-5,474,327. Si la valeur me- 
suree se situe dans une certaine gamme de poids, le 
dispositif conclut que le siege est occupe par un siege 
auxiliaire pour enfants. Dans ce cas le document US-A- 
5,474,327 decrit de determiner en outre la position du 
barycentre de la force exercee par le siege enfant sur 
ledit siege. Cette determination de position du barycen- 
tre de force sert uniquement afin de pouvoir distinguer 
entre differents types de siege pour enfants. 
[0005] Cependant, tout le poids d'un passager n'agit 
pas uniquement sur la surface de siege, car une partie 
du poids est supportee par les jambes du passager qui 
reposent sur le fond de la voiture et une autre partie re- 
pose sur le dossier du siege. En outre, les rapports entre 



les differentes parties varient fortement en fonction de 
la position du passager sur le siege, ce qui fait que la 
force totale mesuree par les differents capteurs de force 
individuels ne correspond pas au poids reel du passager 
5 mais est soumise a de tres grandes variations selon la 
tenue de celui-ci sur le siege. 

[0006] De plus, en raison des variations des caracte- 
ristiques du rembourrage du siege avec la temperature, 
les forces individuelles mesurees par les differents cap- 

10 teurs de force dependent considerablement de la tem- 
perature ambiante dans le vehicule. En effet, a des tem- 
peratures tres basses la mousse de rembourrage p. ex. 
devient tres dure, ce qui fait que les forces mesurees 
par les capteurs sont inferieures aux forces reelles. 

15 D'autre part, a des temperatures tres elevees, la mous- 
se de rembourrage se dilate et exerce une pression 
complementaire sur les capteurs de sorte que les forces 
mesurees par les capteurs sont superieures aux forces 
agissant reellement. II s'en suit que le dispositif de de- 

20 tection du poids d'un passagertel que decrit dans le do- 
cument cite ne peut guere satisfaire aux exigences d'un 
systeme de protection moderne dont le fonctionnement 
doit etre largement independant des conditions ambian- 
tes. 

25 [0007] L'objet de la presente invention est done de 
proposer un dispositif pour determiner plusieurs para- 
metres d'une personne assise sur un siege, dont le fonc- 
tionnement est largement independant de la tempera- 
ture et de la tenue du passager sur ledit siege. 

30 [0008] Conformement a I'invention , cet objectif est at- 
teint par un dispositif permettant de determiner la taille 
et/ou le poids d'une personne assise sur un siege qui 
fonctionne selon un principe different des detecteurs de 
poids existants. La methode utilisee pour determiner la 

35 taille et/ou le poids d'une personne assise fonctionne 
selon un principe different des detecteurs de poids exis- 
tants. La methode utilisee pour determiner la taille et/ou 
le poids d'une personne assise sur un siege comprend 
la subdivision de la surface de siege en au moins deux 

40 sections, la determination de la position du barycentre 
du poids actif dans chaque section, et revaluation de la 
taille et/ou du poids de ladite personne a partir desdites 
positions determinees. On ne mesure done plus la gran- 
deur de la force exercee par le passager sur le siege 

45 mais on mesure des positions d'action de cette force. 
En d'autres mots, on mesure dorenavant des valeurs 
relatives au lieu de valeurs absolues. Les positions d'ac- 
tion de la force qu'on determine ainsi sont done large- 
ment independantes des facteurs affectant les valeurs 

50 absolues de la force, comme par exemple la tenue du 
passager sur son siege et la temperature ambiante. Les 
positions respectives des barycentres dans les differen- 
tes sections du siege permettent alors de determiner la 
taille et/ou le poids de la personne ainsi que p. ex. sa 

55 position et/ou son orientation sur le siege. 

[0009] En subdivisant le siege p. ex. en une pluralite 
de sections adjacentes et en determinant les positions 
d'action du poids dans chacunedeces sections, on peut 
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determiner la surface totale sur laquelle le poids est ac- 
tif, c'est-a-dire la surface du siege qui est occupee par 
le passager. De plus, on peut aisement determiner la 
position du passagersurlesiegea partirde la repartition 
des differentes positions des barycentres, ce qui permet 
d'evaluer si le passager est assis au milieu du siege. En 
comparant les positions longitudinales des barycentres 
dans differentes sections lateralement adjacentes du 
siege, on peut determiner I'orientation du passager sur 
le siege, c'est-a-dire s'il est oriente dans la direction en 
avant ou dans une direction differente. II est a noterque 
revaluation des differents parametres se fait de prefe- 
rence sequentiellement a I'aide d'un meme detecteur. 
[0010] Dans une version preferee de la methode, la 
surface de siege est subdivisee en deux sections late- 
ralement adjacentes et revaluation de la taille et/ou du 
poids comprend la determination de la distance entre 
les positions des deux barycentres du poids dans lesdi- 
tes deux sections. Le parametre determine est du siege 
et la position d'action du poids sur la partie droite du 
siege, c'est-a-dire une distance qui est en correlation 
avec la stature du passager. A partir de cette distance, 
on peut done evaluer le poids et/ou la taille du passager 
en faisant appel a une modelisation de I'homme sur ba- 
se de mesures statistiques. 

[001 1] II est vrai qu'une methode de determination fai- 
sant appel a une modelisation de I'homme ne peut pas 
fournir une mesure exacte du poids reel de I'occupant 
du siege. Cependant, comptetenu du nombre restreint 
(p. ex. 3) des modes de fonctionnement des airbags ou 
des pretensionneurs de ceintures d'un vehicule, les exi- 
gences du dispositif de commande du systeme de pro- 
tection en ce qui concerne I'exactitude de la valeur reelle 
du poids sont seulement d'ordre secondaire. II suffit en 
effet de classifier les differents passagers en un nombre 
restreint de categories de poids et de taille pour que le 
dispositif de commande puisse decider du mode de 
fonctionnement a appliquer, Dans I'exemple des trois 
modes de fonctionnement du systeme de protection, il 
faut trois categories de poids qui doivent recouvrir en 
tout une plage allant par exemple de 0 a 1 00 kg, c'est- 
a-dire chaque categorie doit recouvrir une plage d'envi- 
ron 30 kg. Or, il est clair que pour une classification dans 
des categories tellement larges, les resultats obtenus 
par evaluation du poids et/ou de la taille faisant appel a 
une modelisation de I'homme suffisent largement aux 
exigences d'exactitude du systeme. 
[0012] Afin de travailler selon la methode decrite ci- 
dessus. un dispositif pour determiner la taille et/ou le 
poids d'une personne assise sur un siege comprend 
done un moyen de determination des positions respec- 
tives des barycentres du poids actif dans au moins deux 
sections differentes dudit siege et un moyen devalua- 
tion de la taille et/ou du poids de ladite personne a partir 
desdites positions determinees. Les positions des ba- 
rycentres ainsi determinees donnent par exemple une 
indication de la surface totale sur laquelle le poids est 
actif, c'est-a-dire la surface du siege qui est occupee 



par le passager. Pour cela, il convient de subdiviser la 
surface de siege en un grand nombre de sections. Ce- 
pendant, dans une execution preteree, ledit moyen de 
determination des positions des barycentres comprend 

5 un moyen de detection de la distance entre un premier 
barycentre du poids sur une premiere section du siege 
et un deuxieme barycentre du poids sur une deuxieme 
section du siege, les deux sections du siege etant late- 
ralement adjacentes. En d'autres mots, on mesure la 

10 distance laterale entre la position d'action du poids p. 
ex. sur la partie gauche du siege et la position d'action 
du poids sur la partie droite du siege, c'est-a-dire une 
distance qui est relieea la largeurde la surface du siege 
occupee par le passager. Cette distance permet alors 

15 d'evaluer le poids et/ou la taille de la maniere decrite ci- 
dessus. 

[0013] Le moyen de determination des positions des 
barycentres comprend de preference un detecteur de 
force a resolution de position qui s'etend sur la surface 

20 de siege. Un tel detecteur comprend par exemple une 
pluralite d'elements de commutation arranges dans une 
pluralite de sections adjacentes du siege. Ces elements 
de commutation sont alors interconnected en matrice n 
x m de maniere a etre identifiables individuellement. Un 

25 tel detecteur necessite cependant un grand nombre (> 
n-m) de connexions avec I'exterieur, c'est-a-dire avec le 
dispositif de commande du systeme de protection, et a 
I'interieur du dispositif de commande, une electronique 
sophistiquee pour I'exploitation en temps reel des n-m 

30 signaux des differents elements de commutation. 

[0014] Dans une execution avantageuse, ledit detec- 
teur de force a resolution de position comprend plu- 
sieurs surfaces actives en forme de bandes, lesdites 
surfaces actives etant disposees de part et d'autre d'une 

35 ligne de separation desdites deux sections et s'etendant 
parallelement a celle-ci. Les surfaces actives en forme 
de bandes s'etendent alors avantageusement sur une 
majeure partie de la longueur de la surface de siege de 
sorte qu'une determination de la largeur de la surface 

40 occupee par le passager est independante de sa posi- 
tion longitudinale sur le siege. Cette execution reduit 
d'une part considerablement le nombre des connexions 
du detecteur avec I'exterieur et elle permet d'autre part 
I'utilisation d'une electronique moins sophistiquee pour 

45 I'exploitation en temps reel des signaux des surfaces 
actives. 

[0015] De maniere avantageuse, ledit detecteur de 
force comprend des capteurs deforce dont la resistance 
electrique varie en fonction de la force appliquee. Ces 

50 capteurs de force sont connus sous le nom de FSR (for- 
ce sensing resistor) et permettent de detecter directe- 
ment la valeur de la force appliquee sur la surface acti- 
ve. Cette mesure directe de la force appliquee permet 
done au dispositif selon I'invention de fonctionner en 

55 outre en detecteur d'occupation du siege. En d'autres 
mots, en dessous d'une certaine valeur de force mesu- 
ree par les FSR, qui correspond a un certain poids mi- 
nimal agissant sur le siege, le systeme de protection 
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n'est pas du tout declenche pour le siege en question. 
Lors d'un choc accidentel, ce n'est que si la valeur limite 
de force est depassee, que Ton procede a la determi- 
nation de la categorie de poids du passager, et que le 
systeme de protection est declenche. 
[0016] A des fins de securite, le dispositif comprend 
avantageusement un circuit de controle de I'integralite 
des conducteurs. Ce circuit surveille I'integralite des 
conducteurs par exemple lors du demarrage de la voi- 
ture et signale une interruption eventuelle d'une con- 
nexion ou d'un conducteur au dispositif de commande 
du systeme de protection. Dans lecas d'une telle inter- 
ruption qui risque d'affecter le fonctionnement correct 
du dispositif de detection, le dispositif de commande 
choisira un mode de fonctionnement standard du sys- 
teme de protection qui represente une solution de com- 
promis pourtoutes les categories de poids. 
[0017] D'autres particularites et caracteristiques de 
I'invention ressortiront de la description detaillee de 
quelques modes de realisation avantageux presentes 
ci-dessous, a titre d'illustration, avec reference aux des- 
sins annexes. Ceux-ci montrent: 

Fig. 1 : un premier mode de realisation d'un dispositif 
de detection de poids et/ou de taille selon I'in- 
vention; 

Fig. 2: un schema illustrant le fonctionnement du de- 
tecteur a resolution de position; 

Fig. 3: un deuxieme mode de realisation d'un dispo- 
sitif de detection de poids et/ou de taille selon 
I'invention; 

Fig. 4: un troisieme mode de realisation d'un dispo- 
sitif de detection de poids et/ou de taille selon 
I'invention, permettant le controle de I'integra- 
lite des conducteurs; 

Fig. 5: un autre mode de realisation d'un dispositif de 
detection de poids et/ou de taille, capable de 
detecter egalement la position longitudinale 
et/ou I'orientation du passager sur le siege; 

Fig. 6: un schema resumant les mesures possibles 
avec un detecteurselon lafig. 5, pourdes mo- 
des de connexion differents des surfaces ac- 
tives; 

Fig. 7: un mode de realisation du detecteur de la fig. 

5 permettant le controle de I'integralite des 
conducteurs. 

[0018] La fig. 1 montre une execution p referee d'un 
dispositif de detection de poids et/ou de taille 2 qui est 
incorpore dans le rembourrage d'un siege 4 d'un vehi- 
cule. II s'agit d'une execution avec detecteur de force 2 
a resolution de position qui est realise a I'aide de cap- 
teurs de force 6 a resistance variable du type FSR qui 
sont disposes sur un support flexible (non represente). 
Ces capteurs FSR 6 sont representes sur la figure par 
des resistances variables. 

[0019] Un capteur FSR est decrit p. ex. dans le brevet 
US-A-4,489,302 et se compose de deux couches dont 



la premiere est formee d'un element semi-conducteur 
et dont la deuxieme presente deux peignes de conduc- 
teurs interdigites. A force nulle, les deux couches du 
capteur FSR sont distancees et la resistance entre les 

5 deux conducteurs est tres elevee. Sous Taction d'une 
force, les deux conducteurs sont shuntes par la couche 
semi-conductrice et la resistance entre les deux con- 
ducteurs diminue en fonction de la force appliquee. 
Dans un autre type de capteurs FSR, deux conducteurs 

10 de forme quelconque sont separes par une couche 
semi-conductrice intercalee. Sous Taction d'une force, 
les deux conducteurs et la couche semi-conductrice 
sont presses ensemble et la resistance entre les deux 
conducteurs diminue en fonction de la force appliquee. 

15 Un tel capteur FSR est decrit p. ex. dans le brevet US- 
A-4,31 5,238. 

[0020] Dans I'exemple de realisation de la figure 1 , 
plusieurs capteurs FSR 6 sont a chaque fois connectes 
pour former plusieurs surfaces actives 8 en forme de 

20 bandes qui s'etendent sur une grande partie de la lon- 
gueur de la surface de siege. Etant donne la grande va- 
riabilis des dimensions avec lesquelles les capteurs 
FSR 6 peuvent etre fabriques, une telle surface active 
8 en forme de bande peut egalement etre constitute par 

25 un seul capteur FSR 6 en forme de bande. 

[0021] Les surfaces actives 8 sont arrangees de part 
et d'autre d'une ligne de separation 10 de la surface du 
siege et de maniere symetrique a celle-ci. Cette ligne 
de separation 1 0 subdivise la surface de siege en deux 

30 sections lateralement adjacentes 12, 14 et est de pre- 
ference une ligne desymetriedu siege 4. Afin depouvoir 
mesurer la position du barycentre du poids dans chacu- 
ne des sections, le nombre des surfaces actives 8 du 
detecteur deforce 2 dans chacune des sections 12, 14 

35 du siege 4 est superieur ou egal a deux. 

[0022] Le dispositif de I'exemple de la figure 1 com- 
prend trois surfaces actives sur chaque section 12, 14 
du siege 4 qui sont lateralement espacees de maniere 
plus ou moins reguliere. Les differentes surfaces actives 

40 8 d'une section 12, 14 du siege 4 sont alimentees par 
des tensions electriques differentes, c'est-a-dire qu'un 
premier conducteur de chaque capteur FSR d'une sur- 
face active est connecte a la tension d'alimentation res- 
pective. La tension d'alimentation des surfaces actives 

45 8 va en augmentant de I'interieur du siege 4 vers I'exte- 
rieur. En d'autres mots, la surface active 8 1 situee a I'in- 
terieur du siege pres de la ligne de symetrie 1 0 est con- 
nectee a une premiere tension d'alimentation T 1f la sur- 
face active 8 2 situee au milieu de chaque section 12 

50 resp.14 est connectee a une deuxieme tension d'ali- 
mentation T 2 et la surface active 8 3 situee a I'exterieur 
pres du bord du siege 4 est connectee a une troisieme 
tension d'alimentation T 3 , avecT 1 <T 2 <T 3 . Afin de redui- 
re le nombre des connexions exterieures, les differentes 

55 tensions T-, , T 2 , T 3 necessaires a I'alimentation des trois 
surfaces actives 8 1( 8 2 , 8 3 de chaque section 12, 14sont 
de preference fournies par une resistance lineaire 16, 
1 8 ou par une chaTne de resistances branchees en se- 
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rie, aux bornes de laquelle on applique une difference 
de potentiel de maniere a creer un gradient de potentiel. 
Les differentes surfaces actives 8-|, 8 2 , 8 3 sont alors 
connectees a des tensions differentes suivant leur po- 
sition de branchement sur la resistance lineaire 16, 18. 
[0023] Par leur deuxieme conducteur, les capteurs 
FSR 6 sont connectes a une ligne de sortie 20 resp. 22 
du detecteur 2. Le montage ainsi realise correspond a 
un potentiometre lineaire dont le curseur fonctionne en 
diviseur de tension entre les bornes de la resistance li- 
neaire 16, 18. Les resistances des differentes surfaces 
actives 8 1 , 8 2 , 8 3 diminuant en fonction de la force avec 
laquelle les surfaces actives sont declenchees, la ten- 
sion sur la sortie 20 resp. 22 prend une valeur qui cor- 
respond a une moyenne ponderee des trois tensions 
d'alimentation T.,, T 2 , T 3 , la ponderation se faisant a 
I'aide des resistances relatives des surfaces actives. En 
d'autres mots ; plus une surface active est sollicitee ; plus 
la tension d'alimentation respective contribue a la ten- 
sion de sortie. II est a noter qu'unetelle ponderation tient 
egalement compte de la repartition en longueur du 
poids, c'est-a-dire qu'elle prend en consideration la lon- 
gueur sur laquelle les differentes surfaces actives sont 
sollicitees. En effet, la resistance d'une surface active 
diminue en fonction du nombre sollicite de ses capteurs 
FSR et des lors la surface active effectue en principe 
une integration de la force par rapport a la surface d'ac- 
tion de la force. Ainsi la tension mesuree a la sortie 20 
resp. 22 donne une indication directe de la position du 
barycentre du poids dans la section respective. II est 
clair qu'en raison de I'augmentation des tensions d'ali- 
mentation de I'interieur du siege vers I'exterieur 
T 1 <T 2 <T 3 , la tension a la sortie 20 resp. 22 sera d'autant 
plus grande que le barycentre se situe plutot vers I'ex- 
terieur. En d'autres mots, plus la surface occupee par le 
passager sur son siege est large, plus les tensions aux 
lignes de sortie 20 et 22 sont elevees. 
[0024] En mesurant les tensions aux deux lignes de 
sortie 20 et 22, on connait les positions des barycentres 
du poids dans les deux sections du siege 4 et on peut 
ainsi facilement calculer la distance entre ces deux ba- 
rycentres. II faut noter qu'il est egalement possible de 
relier les deux lignes de sortie 20 et 22 afin d'additionner 
les deux tensions de sortie des deux sections du siege. 
On obtient ainsi un signal de sortie qui est directement 
proportionnel a la distance entre les deux barycentres 
du poids. Cette execution permet de reduire le nombre 
des connexions exterieures. On perd cependant les in- 
formations concernant la repartition de la surface occu- 
pee sur les deux sections 1 2 et 1 4. 
[0025] La figure 2 sert a illustrer schematiquement la 
connexion en potentiometre lineaire des trois surfaces 
actives. On part d'un simple potentiometre lineaire qui 
est realise a I'aide d'un capteur de force FSR (fig. 2. a). 
Un tel montage en potentiometre lineaire est par exem- 
ple decrit dans le document US-A-4, 81 0,992. II com- 
prend une resistance lineaire 24 aux bornes de laquelle 
on applique differentes tensions de maniere a creer un 



gradient de potentiel. A intervalles reguliers, des con- 
necteurs 26 s'etendant lateralement sont relies a ladite 
resistance lineaire 24. Le curseur 28 du potentiometre 
est forme par un deuxieme conducteur en forme de pei- 

5 gne dont les dents s'etendent entre les connecteurs 26. 
En court-circuitant les deux connecteurs 26 et 28 a un 
certain endroit, le conducteur 28 est soumis a une ten- 
sion qui varie lineairement avec la position du conduc- 
teur 26 sur la resistance lineaire 24. Afin de creer plu- 

10 sieurs surfaces actives separees, on partage ensuite la 
surface active 30 du potentiometre en plusieurs zones 
30.,, 30 2 , 30 3 (fig. 2.b). Ces zones actives 30^ 302, 30 3 
sont rallongees afin de former des surfaces actives en 
forme de bandes qui s'etendent sur presquetoute la Ion- 
's gueur de siege (fig. 2.c) et qui sont symbolisees par des 
resistances variables connectees en serie (fig. 2.d). Si 
Ton souhaite disposer d'une possibility de controler I'in- 
tegralite des conducteurs, on modifie les conducteurs 
de fagon a ce qu'ils forment des boucles presentant des 

20 connexions externes (fig. 2.e). 

[0026] La figure 3 represente une execution simplifiee 
du detecteur de la figure 1, qui permet de reduire da- 
vantage le nombre des connexions necessaires avec 
I'exterieur. Le detecteur 2 necomprend plus qu'uneseu- 

25 le resistance lineaire 16 aux bornes de laquelle on ap- 
plique une difference de tension afin d'alimenter les dif- 
ferentes surfaces actives 8 1s 8 2 . 8 3 des deux sections 
12 et 14 du siege 4. Chacune des surfaces actives 8 1: 
8 2 , 8 3 de la section 14 du siege 4 est a cet effet connec- 

30 tee a la surface active 8 1 , 8 2 . 8 3 respective de la section 
12, de sorte que les deux surfaces 8 1 sont alimentees 
par la meme tension electrique T 1; que les deux surfa- 
ces 8 2 sont alimentees par la meme tension electrique 
T 2 et que les deux surfaces 8 3 sont alimentees par la 

35 meme tension electrique T 3 . 

[0027] Dans cette execution, le nombre des con- 
nexions exterieures est reduit a quatre, a savoir les deux 
bornes de la resistance lineaire 1 6 et les deux lignes de 
sortie 20 et 22. On peut meme reduire le nombre des 

40 connexions necessaires a trois en reliant les deux sor- 
ties 20 et 22. Cependant comme decrit ci-dessus, on 
perd de cette maniere les informations concernant la re- 
partition du poids sur les deux sections 12 et 14. 
[0028] Une autre execution d'un dispositif pour deter- 

45 miner la taille et/ou le poids selon I'invention est repre- 
sentee sur la figure 4. II s'agit d'une execution qui permet 
de controler I'integralite des differents conducteurs. A 
cet effet, tous les conducteurs reliant les differents cap- 
teurs FSR 6 entre eux ou avec la resistance lineaire 16 

50 sont disposes de maniere a former des boucles qui pre- 
sented des connexions externes. Afin de limiter le nom- 
bre de ces connexions externes, la resistance lineaire 
1 6 est par exemple subdivisee en plusieurs resistances 
discretes 16^ 1 6 2 . 1 6 3 , 1 6 4 , qui sont disposees de part 

55 et d'autre de la ligne de separation des deux sections 
de maniere a permettre I'alimentation de toutes les sur- 
faces actives 8 1; 8 2 , 8 3 des deux sections 12 et 14 par 
une seule boucle. On arrive a un total de six connexions 
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exterieures etant donne que chacune des lignes de sor- 
tie 20, 22 est formee par une boucle et presente deux 
connections 20, 20' resp. 22 et 22'. 
[0029] Le controle de I'integralite des conduites peut 
se faire alors par injection d'un signal dans une premiere 
connexion de chaque boucle et par detection du signal 
sur la deuxieme connexion. II est de preference realise 
par le dispositif de commande du systeme de protection 
du vehicule. Lorsque sur une des connexions de sortie 
des differentes boucles, le dispositif de commande ne 
detecte pas le signal injecte sur I'autre connexion, il 
choisit un mode de fonctionnement standard du syste- 
me de protection qui represente une solution de com- 
promis pourtoutes les categories de poids. 
[0030] II est a noter que pour cette execution, il est 
egalement possible de reduire davantage le nombre 
des connexions au detriment des informations de repar- 
tition du poids en reliant les deux lignes de sortie 20 et 
22 et en ne laissant sortir que les connexions 20' et 22'. 
[0031] La Fig. 5 represente une execution d'un dispo- 
sitif 2 pour detecter plusieurs parametres d'une person- 
ne assise sur un siege 4, avec lequel on peut sequen- 
tiellement detecter les positions laterales (en direction 
x) et longitudinales (en direction y) des barycentres du 
poids actif dans les differentes sections du siege. Ce 
dispositif permet done selon le mode de fonctionnement 
de detecter aussi bien la taille et/ou le poids de la per- 
sonne que sa position longitudinale et/ou I'orientation 
de la personne sur le siege. 

[0032] A cette fin, chaque surface active 8^ 8 2 , 8 3 
comprend plusieurs capteurs individuels 8 1 1; 8 1>2 , 8 13 , 
8 1,4> resp. 8 2 -| ; 8 22 , 8 2,3> 8 24 , resp. 8 3 1; 8 3 2 . 8 3 3 , 8 3 4 , 
qui sont disposes Tun derriere I'autre en direction longi- 
tudinale du siege et qui sont interconnected sur une de 
leurs bornes par I'intermediaire d'une resistance lineaire 
32 ou d'une chaine de resistances discretes branchees 
en serie. Sur I'autre borne, les capteurs individuels 8 1i1 , 
8 1,2> 8 1,3> 814, resp. 8 21 , 8 22 , 8 2 3 , 8 24 , resp. 8 3j1 , 8 32 , 
8 3 3 , 8 3 4 de chaque surface active 8 1 . 8 2 , 8 3 sont inter- 
connectes par I'intermediaire d'un conducteur 34 1; 34 2 , 
resp. 34 3 . 

[0033] Dans un premier mode de fonctionnement, le 
mode determination taille/poids, on appliquesurchaque 
section 12, 14 du siege 4 des tensions differentes T-,, 
J 2 , T 3 aux conducteurs 34 1 , 34 2 , 34 3 des differentes sur- 
faces actives 8 1; 8 2 . 8 3 de chaque section 12 resp. 14, 
de telle sorte que T 1 <T 2 <T 3 et on mesure le signal de 
sortie sur I'une des bornes 36 ou 38 de la resistance 
lineaire 32. Afin de diminuer les effets de la resistance 
32 interconnectant les differents capteurs individuels 
> 8 1,2> 8i 3 , 8-| 4 , resp. 8 21 , 8 22 , 8 23 , 8 24 , resp. 8 3>1 , 
8 3 2 , 8 3 3 , 8 3 4 sur les tensions mesurees, les bornes 36 
et 38 sont connectees ensemble de telle sorte que la 
resistance 32 soit branchee dans une boucle fermee. 
[0034] Le detecteur 2 branche de cette maniere fonc- 
tionne alors de maniere semblable au detecteur de la 
fig. 1 . Le montage realise correspond a un potentiome- 
tre lineaire dont le curseur fonctionne en diviseur de ten- 



sion entre tensions T 1; T 2 et T 3 . Les resistances des 
differentes surfaces actives 81 , 8 2 , 8 3 diminuant en fonc- 
tion de la force avec laquelle les surfaces actives sont 
declenchees, la tension sur la sortie 36 resp. 38 prend 
5 une valeur qui correspond a une moyenne ponderee 
des trois tensions d'alimentation T 1 , T 2 , T 3 , la pondera- 
tion sefaisanta I'aidedes resistances relatives des sur- 
faces actives. 

[0035] II est a noter que pour ce mode de fonctionne- 

10 ment, les trois tensions d'alimentation T 1 , T 2 , T 3 peuvent 
soit etre alimentees directement sur les conducteurs 
34 1 , 34 2 , 34 3 par le dispositif de commande du systeme 
(non represente), soit etre fournies par une resistance 
lineaire ou par une chaine de resistances branchees en 

*5 serie aux bornes de laquelle on applique une difference 
de potentiel de maniere a creer un gradient de potentiel 
(voir fig. 1). Les differentes surfaces actives 8 1f 8 2 , 8 3 
sont alors connectees a des tensions differentes suivant 
leur position de branchement sur la resistance lineaire. 

20 [0036] Dans le deuxieme mode defonctionnement, le 
mode detection position/orientation, les capteurs indivi- 
duels 8., 8 12 , 8 1 3 , 8 14 , resp. 8 2 1 , 8 2 2 , 8 2 3 , 8 24 , resp. 
8 31> 8 3,2' 8 3,3' 8 3,4 de cnac l ue surface active sont ali- 
mentes par des tensions electriques differentes, de sor- 

25 te que la tension d'alimentation augmente vers I'arriere 
du siege. Cette alimentation en tensions differentes se 
fait preferentiellement en appliquant une difference de 
potentiel aux bornes 36 et 38 de la resistance 32. Les 
differents capteurs individuels 8 1j1( 8 12 , 8 13 , 8 1 4 , resp. 

30 8 2,1> 8 2,2> 8 2,3' 8 2,4' res P- 8 3,1' 8 3,2' 8 3,3' 8 3 4 sont alors 

connectes a des tensions differentes suivant leur posi- 
tion de branchement sur la resistance lineaire 32. Les 
positions de branchement des capteurs individuels cor- 
respondents 8 1 1; 8 2 1 , 8 31 , resp. 8 1 2 , 8 22 , 8 3 2 , resp. 

35 8 1,3' 8 2,3> 8 3,3> res P- 8 1,4' 8 2,4' 8 3,4 des differentes sur- 
faces actives 8 1 , 8 2 , resp. 8 3 sont avantageusement les 
memes de sorte que ces capteurs individuels corres- 
pondents 8-| 1 , 8 2 1( 8 3 1, resp. 8 1 2 , 8 2 2 , 8 3 2 , resp. 8 13 . 
8 2 3 , 8 3 3 , resp. 8 1 4 , 8 2 4 , 8 3 4 sont alimentes par la me- 

40 me tension electrique. 

[0037] Dans ce mode de fonctionnement, on mesure 
alors avantageusement les tensions de sortie des diffe- 
rentes surfaces actives 8 15 8 2 , resp. 8 3 sur les conduc- 
teurs 34-, , 34 2 , 34 3 . Les surfaces actives 8^ 8 2 , 8 3 de 

45 chaque section 12 resp. 14 sont done connectees en 
matrice, e'est-a-dire qu'on mesure separement la ten- 
sion de sortie sur chaque ligne de sortie 34^ 34 2 , 34 3 
de chacune des surfaces actives 8 1 , 8 2 , 8 3 . Le montage 
ainsi realise pour chaque surface active 8 1 , 8 2 , resp. 8 3 

50 correspond a un potentiometre lineaire dont le curseur 
fonctionne en diviseur de tension entre les bornes de la 
resistance lineaire 32. Les resistances des differents 
capteurs individuels 8 1 1 , 8 1 2 , 8 1 3 , 8 1 4 , resp. 8 2 1 , 8 2 2 . 
8 2 3 , 8 2 4 , resp. 8 3 1 , 8 3 2 , 8 3 3 , 8 3 4 diminuant en fonction 

55 de la force avec laquelle les capteurs sont declenches, 
les tensions sur les conducteurs 34^ 34 2 , 34 3 prennent 
des valeurs qui correspondent a une moyenne ponde- 
ree des tensions d'alimentation des differents capteurs 
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individuels 8., 1; 8 1 2 , 8 13 , 8 1 4 , resp. 8 2 1; 8 22 , 8 23 , 8 24 , 
resp. 8 3 1s 83 2 , 83 3 , 83 4 des surfaces actives respecti- 
ves, la ponderation se faisant a I'aide des resistances 
relatives des capteurs individuels. En d'autres mots, 
plus un capteur individuel est sollicite, plus sa tension 
d'alimentation respective cont rib ue a latension de sortie 
sur le conducteur 34 1; 34 2 , 34 3 respectif. 
[0038] Les tensions d'alimentation des capteurs indi- 
viduels augmentant de Pavant du siege vers I'arriere, on 
obtientainsi a chaque conducteur 34^ 34 2! 34 3 une ten- 
sion de sortie qui est d'autant plus elevee que la per- 
sonne est plus assise en arriere du siege. Ces tensions 
de sortie sont done representatives des positions longi- 
tudinales des barycentres du poids actif dans les diffe- 
rentes surfaces actives en forme de bande 8 1 , 8 2 , resp. 
83. A partir de la repartition de ces positions longitudi- 
nales sur le siege, on peut alors facilement definir la po- 
sition longitudinale du passager sur le siege ou son 
orientation sur le siege. En effet, des tensions tres bas- 
ses mesurees sur les conducteurs des deux sections 
indiquent que la personne est plutot assise sur le bord 
avant du siege 4. D'autre part, une repartition fortement 
dissymetrique des positions sur les deux sections du 
siege permet de conclure d'une orientation differente de 
celle de la direction en avant et de commander I'airbag 
de la voiture en consequence. 

[0039] En mesurant sequentiellement selon les deux 
modes de fonctionnement decrits du detecteur, il de- 
vient des lors possible de mesurer avec un seul detec- 
teur aussi bien la taille et/ou le poids de la personne 
assise sur le siege que sa position et son orientation par 
rapport au siege. La commutation entre les deux modes 
de fonctionnement pouvant se faire plusieurs fois par 
seconde, on peut alors detecter pratiquement en temps 
reel tous les changements de position du passager sur 
le siege et adapter le deploiement de I'airbag en conse- 
quence. 

[0040] Une alternative du mode detection position/ 
orientation consiste a brancher les trois conducteurs 
34 1 j 34 2; 34 3 ensemble et a ne mesurer que la tension 
resultante. Cette alternative s'applique surtout dans le 
cas ou les trois surfaces actives sont alimentees, en mo- 
de detection taille/poids, par I'intermediaire d'une resis- 
tance lineaire comme decrit plus haut et semblable a 
I'execution de la fig. 1 . Dans ce cas, les bornes de la 
resistance lineaire interconnectant les surfaces actives 
sont branchees ensemble et on mesure la tension ap- 
pliquee a cette boucle fermee. Selon le mode de con- 
nexion des surfaces actives, on peut encore distinguer 
deux mesures de position differentes qui sont represen- 
tees schematiquement sur la figure 6. 
[0041] Dans le cas d'une alimentation des surfaces 
actives par I'intermediaire d'une resistance lineaire (fig. 
6. a), on ne mesure done pas les positions relatives des 
barycentres du poids actif surchaque surface active 8-,, 
8 2 , resp. 83 mais seulement les positions des barycen- 
tres du poids actif surchaque section 12,14. Cette rea- 
lisation permet cependant de mesurer la distance reelle 



entre les deux barycentres du poids actif dans les deux 
sections en tenant compte de leurs positions longitudi- 
nales. Parcomparaison, avec les dispositifs selon la fig. 
1 on ne mesure que (x r x 2 )-cos a (x 1 et x 2 representant 

5 les positions laterales des Barycentres G 1 et G 2 dans 
les deux sections du siege). De plus, la difference des 
positions longitudinales permet de determiner I'orienta- 
tion du passager sur le siege, soit ici une orientation 
dans une direction qui devie de la direction en avant d'un 

10 angle a. 

[0042] Dans le cas d'une connexion en matrice des 
differentes surfaces actives (fig. 6.b), on mesure en mo- 
de detection position/orientation les positions relatives 
des barycentres G 1 ... G n du poids actif sur chaque sur- 
fs face active 8 1; 8 2 , resp. 8 3 . La repartition de ces posi- 
tions G 1 ... G n par rapport au siege permet toujours de 
definir la position et I'orientation du passager sur le sie- 
ge. Ce mode de fonctionnement presente I'avantage de 
pouvoir detecter des situations anormales, comme p. ex. 
20 lorsqu'un enfant ne s'appuie que sur ses mains ou lors- 
qu'eventuellement un siege auxiliaire ne prend appui 
que sur des pieds lateraux. Dans ce cas, le detecteur 
ne detecte une sollicitation que pour les surfaces actives 
exterieures 8 3 , les surfaces actives interieures 8., et 8 2 
25 ne donnant pas de signal, et le deploiement des airbags 
peut etre empeche. 

[0043] La figure 7 represente un mode de realisation 
du detecteur de la fig. 5 permettant le controle de I'inte- 
gralite des conducteurs. A cet effet, tous les conduc- 

30 teurs reliant les differents capteurs individuels 8 1 -| , 8 1 2 . 
8-|,3> 814, resp. 8 21 , 8 22 . 8 23 , 8 24 , resp. 8 3>1 . 8 32 , 8 33 . 
834 de chaque section 12, 14 entre eux ou avec la re- 
sistance lineaire 32 sont disposes de maniere a former 
une boucle qui presente des connexions externes, p. ex. 

35 les bornes 36 et 38. Ceci est realise par une subdivision 
de la resistance lineaire 32 en plusieurs resistances dis- 
cretes 32^ 32 2 , 32 3 , 32 4 , 32 5 qui sont reliees entre elles 
par les conducteurs alimentant les capteurs individuels. 
[0044] Le controle de I'integralite des conduites peut 

40 se faire alors par injection d'un signal dans une des bor- 
nes 36 resp. 38 de la resistance 32 et par detection du 
signal sur la deuxieme borne 38 resp. 36. II est de pre- 
ference realise par le dispositif de commande du syste- 
me de protection du vehicule. Lorsque le dispositif de 

45 commande ne detecte pas le signal injecte, il choisit un 
mode de fonctionnement standard du systeme de pro- 
tection qui represente une solution de compromis pour 
toutes les categories de poids. 

50 

Revendications 

1. Dispositif pour determiner la taille et/ou le poids 
d'une personne assise sur un siege (4), caracterise 
55 par un moyen de determination des positions res- 
pectives des barycentres du poids actif dans au 
moins deux sections (1 2, 1 4) differentes dudit siege 
(4), ledit moyen de determination determinant les 
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positions d'action de la force exercee par ladite per- 
sonne sur chacune des sections dudit siege, et un 
moyen devaluation de la taille et/ou du poids de la- 
dite personne a partir desdites positions respecti- 
ves determinees. 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que ledit moyen de determination des positions 
des barycentres comprend un moyen de detection 
de la distance entre un premier barycentre du poids 
sur une premiere section (12) du siege (4) et un 
deuxieme barycentre du poids sur une deuxieme 
section (1 4) du siege (4), les deux sections du siege 
(4) etant lateralement adjacentes. 

3. Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caracterise 
en ce que ledit moyen de determination des posi- 
tions des barycentres comprend un detecteur de 
force (2) a resolution de position qui s'etend sur la 
surface de siege (4). 

4. Dispositif selon la revendication 3, caracterise en 
ce que ledit detecteur de force (2) a resolution de 
position comprend plusieurs surfaces actives en 
forme de bande (8 1s 8 2 , B 3 ). lesdites surfaces acti- 
ves (81, 8 2 , 8 3 ) etant disposees de part et d'autre 
d'une ligne de separation (10) desdites deux sec- 
tions (12, 1 4) et s'etendant parallelement a celle-ci. 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en 
ce que dans un premier mode de fonctionnement, 
les differentes surfaces actives (8 1( 8 2 , 8 3 ) d'une 
section (12, 14) du siege (4) sont alimentees par 
des tensions electriques differentes. 

6. Dispositif selon la revendication 5, caracterise en 
ce qu'a chaque fois une surface active de ladite 
premiere section du siege (4) et la surface active 
correspondante de ladite deuxieme section du sie- 
ge (4) sont alimentees par la meme tension electri- 
que. 

7. Dispositif selon Tune des revendications 4 a 6, ca- 
racterise en ce que I'alimentation des surfaces ac- 
tives d'une section est realisee au moyen d'un gra- 
dient de potentiel a travers plusieurs resistances 
branchees en serie de sorte que le montage des 
surfaces actives represente un montage en poten- 
tiometre lineaire. 

8. Dispositif selon I'une des revendications 4 a 7, ca- 
racterise en ce que chaque surface active (8 1; 8 2 , 
83) comprend plusieurs capteurs individuels (8 1 1( 
8-| 2 , 8-| 3, 8-| 4 , resp. 8 2 ^ , 8 2 2 , 8 2 3, 8 2 4 , resp, 83 ^ , 
8 3 2 , 83 3, 83 4), qui sont disposes en ligne en direc- 
tion longitudinale du siege, 

9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise en 



ce que dans un deuxieme mode de fonctionne- 
ment, les capteurs individuels (81 -,, 8 1i2 , 8 13 , 8^ A , 
resp, 8 2 1, 8 2 2 , 8 2 3 , 8 24 , resp. 8 31 , 8 3 2 , 8 3 3 , 8 34 ) 
de chaque surface active sont alimentes par des 
5 tensions electriques differentes. 

10. Dispositif selon la revendication 9, caracterise en 
ce que les capteurs individuels correspondants 
(81 1 , 8 2 1, 831, resp. 8 12 , 8 22 , 8 3j2 , resp. 8 13 , 8 2]3 . 

10 83 3, resp. 8 1 4 , 8 24 , 8 34 ) des differentes surfaces 
actives d'une section sont alimentes par la meme 
tension electrique. 

1 1 . Dispositif selon I'une des revendications 9 a 1 0, ca- 
15 racterise en ce que I'alimentation des capteurs in- 
dividuels (8., .,, 8 12 , 8 1 3 , 8 14 , resp. 8 21 , 8 2 2 , 8 2 3 . 
8 2 4 , resp. 83 .,, 83 2 , 83 3, 83 4 ) d'une section (12, 14) 
est realisee au moyen d'un gradient de potentiel a 
travers une resistance lineaire (32) ou plusieurs re- 

20 sistances branchees en serie (32^ 32 2 , 32 3 , 32 4; 
32 5 ) de sorte que le montage des capteurs indivi- 
duels represente un montage en potentiometre li- 
neaire. 

25 12. Dispositif selon I'une des revendications 3 a 11 , ca- 
racterise en ce que ledit detecteur de force (2) 
comprend des capteurs de force (6) dont la resis- 
tance electrique varie en fonction de la force appli- 
quee. 

30 

13. Dispositif selon I'une des revendications 1 a 12, ca- 
racterise par un circuit de controle de I'integralite 
des conducteurs. 

35 14. Dispositif selon I'une des revendications 1 a 13, ca- 
racterise en ce que ledit moyen de determination 
des positions des barycentres est incorpore dans le 
coussin du siege (4). 

40 15. Methode pour determiner la taille et/ou le poids 
d'une personne assise sur un siege, caracterisee 
par les etapes 

subdiviser la surface de siege (4) en au moins 
45 deux sections 

determiner la position respective du barycentre 
du poids actif dans chaque section, a savoir de- 
terminer les positions d'action de la force exer- 
cee par ladite personne sur chacune des sec- 
50 tions dudit siege ; et 

evaluer la taille et/ou le poids de ladite person- 
ne a partir desdites positions respectives deter- 
minees. 

55 16. Methode selon la revendication 15, caracterise en 

ce que la surface de siege est subdivisee en deux 
sections lateralement adjacentes, et en ce que 
revaluation de la taille et/ou du poids comprend la 
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8 2 , 8 3 ) umfasst, wobei die Nutzflachen (8 1; 8 2; 8 3 ) 
beiderseits einer Trennlinie (10) der beiden Ab- 
schnitte (12, 14) angeordnetsind und zu dieser par- 
allel verlaufen. 

5 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass bei einer ersten Funktionsart die 
einzelnen Nutzflachen (8^ 8 2 , 8 3 ) eines Abschnitts 
(12, 14) des Sitzes (4) mit unterschiedlichen elek- 

10 trischen Spannungen versorgt werden . 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass jeweils eine Nutzflache des ersten 
Abschnitts des Sitzes (4) und die entsprechende 

15 Nutzflache des zweiten Abschnitts des Sitzes (4) 
mit der gleichen elektrischen Spannung versorgt 
werden. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 6, da- 
20 durch gekennzeichnet, dass die Versorgung der 

Nutzflachen eines Abschnitts mittels eines Potenti- 
algradienten durch mehrere in Reihe geschaltete 
Widerstande hindurch erfolgt, so dass die Schal- 
tung der Nutzflachen eine lineare Potentiometer- 
25 schaltung darstellt. 

8. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, dass jede Nutzflache (8 1; 
8 2 , 83) mehrere Einzelsensoren (B 1 ^, 8 1 2 , 8 13 , 8 1 4 

30 bzw. 8 21 , 8 22 , 8 23 , 8 24 bzw. 8 31 ,' 83^ 8 33 , 8 34 ) 

umfasst, die in Langsrichtung des Sitzes in Reihe 
angeordnet sind. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
35 zeichnet, dass bei einer zweiten Funktionsart die 

Einzelsensoren (8 1(1 , 8 1 2 , 8 13 , 8^ 4 bzw. 8 21 , 8 2 2; 
8 23 , 8 2 4 bzw. 8 3 -| ! 8 32 , 8 3 3 , 8 34 ) jeder Nutzflache 
mit unterschiedlichen elektrischen Spannungen 
versorgt werden. 

40 



determination de la distance entre les positions des 
deux barycentres du poids dans lesdites deux sec- 
tions. 

17. Methodeselon Tune des revendications 15 a 16, ca- 
racterise par I'etape supplementaire de revalua- 
tion de la position de ladite personne sur ledit siege 
a partir de la repartition des positions des barycen- 
tres sur le siege. 

18. Methodeselon Tune des revendications 15 a 17, ca- 
racterise par I'etape supplementaire de revalua- 
tion de I'orientation de ladite personne sur ledit sie- 
ge a partir des positions longitudinales des bary- 
centres du poids actif dans chaque section. 

19. Methode selon Tune des revendications 17 ou 18, 
caracterise en ce que revaluation des differents 
parametres est executee sequentiellement. 

20. Utilisation d'un dispositif selon Tune des revendica- 
tions 1 a 1 4 dans la commande d'un airbag d'un ve- 
hicule automobile. 



Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur Bestimmung der GroRe und/oder 
des Gewichts einer auf einem Sitz (4) sitzenden 
Person, gekennzeichnet durch ein Mittel zur Be- 
stimmung der jeweiligen Schwerpunktlagen des ak- 
tiven Gewichts in mindestens zwei verschiedenen 
Abschnitten (12, 14) des Sitzes (4), wobei das Mittel 
zur Bestimmung die Wirkungslagen der Kraft be- 
stimmt, die von der Person auf jeden der Abschnitte 
des Sitzes ausgeubt wird. und ein Mittel zur Ermitt- 
lung der Grbf3e und/oder des Gewichts der Person 
aus den jeweiligen bestimmten Lagen. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Mittel zur Bestimmung der 
Schwerpunktlagen ein Mittel zur Erfassung des Ab- 
stands zwischen einem ersten Schwerpunkt des 
Gewichts auf einem ersten Abschnitt (12) des Sit- 
zes (4) und einem zweiten Schwerpunkt des Ge- 
wichts auf einem zweiten Abschnitt (1 4) des Sitzes 
(4) umfasst, wobei die beiden Abschnitte des Sitzes 
(4) seitlich benachbart sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Mittel zur Bestimmung der 
Schwerpunktlagen einen Kraftdetektor (2) mit Posi- 
tionsauf losung umfasst, der sich uber die Sitzflache 
(4) erstreckt. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Kraftdetektor (2) mit Positions- 
auflosung mehrere streifenfbrmige Nutzflachen (8 1 , 



10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die entsprechenden Einzelsenso- 
ren (8 1 -i , 8 2) i , 8 3 i bzw. 8 1 2 , 8 2 2 , 8 3 2 bzw. 8 1 3 , 8 2 3; 
8 33 bzw. 8 1 4 , 8 2 4 , 8 34 ) der einzelnen Nutzflachen 

45 eines Abschnitts mit der gleichen elektrischen 
Spannung versorgt werden. 

11. Vorrichtung nach einem der Anspruche9 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Versorgung der 

50 Einzelsensoren (8 1 1; 8 1 2 , 8 1 3 , 8 1 4 bzw. 8 21 , 8 2 2 . 
8 2 3 , 8 2 4 bzw. 8 31 , 8 3 2 , 8 3 3 , 8 3 4 ) eines Abschnitts 
(12, 14) mittels eines Potentialgradienten durch ei- 
nen linearen Widerstand (32) oder mehrere in Rei- 
he geschaltete Widerstande (32-,, 32 2 , 32 3 , 32 4 , 

55 32 5 ) hindurch erfolgt, so dass die Schaltung der 
Einzelsensoren eine lineare Potentiometerschal- 
tung darstellt. 
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12. Vorrichtung nach einem der Anspruche 3 bis 11 , da- 
durch gekennzeichnet, dass der Kraftdetektor (2) 
Kraftsensoren (6) aufweist deren elektrischer Wi- 
derstand in Abhangigkeit von der ausgeubten Kraft 
schwankt. 

13. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 12, ge- 
kennzeichnet durch einen Prufstromkreis fur 
samtliche Leiter. 

14. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis13,da- 
durch gekennzeichnet, dass das Mittel zur Be- 
stimmung derSchwerpunktlagen im Kissen des Sit- 
zes (4) eingebettet ist. 

15. Verfahren zur Bestimmung derGroBe und/oder des 
Gewichts einer auf einem Sitz sitzenden Person, 
gekennzeichnet durch die Schritte: 

Unterteilen der Sitzflache (4) in mindestens 
zwei Abschnitte, 

Bestimmen der jeweiligen Schwerpunktlage 
des aktiven Gewichts in jedem Abschnitt. d.h. 
Bestimmung der Wirkungslagen der Kraft, die 
von der Person auf jeden der Abschnitte des 
Sitzes ausgeubt wird, und 
Ermitteln derGroBe und/oder des Gewichts der 
Person aus den jeweiligen bestimmten Lagen. 

16. Verfahren nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Sitzflache in zwei seitlich be- 
nachbarte Abschnitte unterteilt wird und dass die 
Ermittlung der GroRe und/oder des Gewichts die 
Bestimmung des Abstands zwischen den Lagen 
der beiden Schwerpunkte des Gewichts in den bei- 
den Abschnitten umfasst. 

1 7. Verfahren nach einem der Anspruche 1 5 bis 1 6, ge- 
kennzeichnet durch den zusatzlichen Schritt der 
Ermittlung der Position der Person auf dem Sitz aus 
der Verteilung derSchwerpunktlagen auf dem Sitz. 

1 8. Verfahren nach einem der Anspruche 1 5 bis 1 7, ge- 
kennzeichnet durch den zusatzlichen Schritt der 
Ermittlung der Ausrichtung der Person auf dem Sitz 
aus den Langslagen der Schwerpunkte des aktiven 
Gewichts in jedem Abschnitt. 

19. Verfahren nach einem der Anspruche 17 oder 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Ermittlung der 
einzelnen Parameter sequentiell erfolgt. 

20. Verwendung einer Vorrichtung nach einem der An- 
spruche 1 bis 14 im Airbag-Steuersystem eines 
Kraftfahrzeugs. 



Claims 

1 . Device for determining the size and/or the weight of 
a person sitting on a seat (4), characterised by a 

5 means for determining the respective positions of 
the centres of gravity of the active weight in at least 
two different sections (12, 14) of the said seat (4), 
said means for determining the positions at which 
the force exerted by said person acts on each of 

10 said sections of said seat, and a means for evalu- 
ating the size and/or the weight of the said person 
from the said respective positions so determined. 

2. Device according to Claim 1 , characterised in that 

15 the said means for determining the positions of the 
centres of gravity comprises a means for detecting 
the distance between a first centre of gravity of the 
weight on a first section (12) of the seat (4) and a 
second centre of gravity of the weight on a second 

20 section (14) of the seat (4), the two sections of the 
seat (4) being laterally adjacent. 

3. Device according to Claim 1 or 2, characterised in 
that the said means for determining the position of 

25 the centres of gravity comprises a position-defining 
force detector (2) which extends over the surface of 
the seat (4). 

4. Device according to Claim 3, characterised in that 

30 the said position-defining force detector (2) com- 
prises several strip-shaped active areas (8 1 , 8 2 , 8 3 ). 
the said active areas (8 1; 8 2; 8 3 ) being located on 
both sides of a line of separation (10) of the said 
two sections (12, 14) and extending parallel to the 

35 said line. 

5. Device according to Claim 4, characterised in that 

in a first operational mode, the different active areas 
(8 1: 8 2; 8 3 ) of a section (12, 14) of the seat (4) are 
40 supplied with different voltages. 

6. Device according to Claim 5, characterised in that 

each active area of the said first section of the seat 
(4) and the corresponding active area of the said 
45 second section of the seat (4) are supplied with the 
same voltage. 

7. Device according to one of Claims 4 to 6, charac- 
terised in that the active areas of a section are sup- 

50 plied by means of a potential gradient through sev- 
eral resistors connected in series, so that the cir- 
cuitry of the active areas represents a linear poten- 
tiometer circuit. 

55 8. Device according to one of Claims 4 to 7, charac- 
terised in that each active area (8 1( 8 2 , 8 3 ) com- 
prises several individual sensors (8-11, 8 1 2 . 8-j 3 . 
8 1 4 or 8 2 1 , 8 22 , 8 23 . 8 24 or 8 31 , 8 32 , 8 33 , 8 34 ) 
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which are placed in line in the longitudinal direction 
of the seat. 

9. Device according to Claim 8, characterised in that, 

in a second operational mode, the individual sen- 

SOrs (8-| -j , 8-| 2? 8-j g> 8-j 4 or 8g -J , 82 2i 8 2 3' 8 2 4 ^ 
8 3,1 > 8 3,2> 8 3,3> 8 3,4) of eacn active area are supplied 
with different voltages. 

1 0. Device according to Claim 9, characterised in that 

the corresponding individual sensors (8 1t1 , 8 21 , 8 31 

Or 8 1 2 , 8 2 2) 8 3,2 or 8 1 ,3' 8 2,3> 8 3,3 or 8 1 ,4' 8 2,4' 8 3,4) 

of the different active areas of a section are supplied 
with the same voltage. 

1 1 . Device according to one of Claims 9 to 10, charac- 
terised in that the individual sensors (8., .,, 8 12 , 

8 1,3> 8 1,4 0r 8 2,1> 8 2,2> 8 2,3' 8 2,4 or 8 3,1' 8 3,2> 8 3,3> 

8 3 4 ) of a section (12, 14) are supplied by means of 
a potential gradient through a linear resistor (32) or 
several resistors connected in series (32 1 , 32 2 , 32 3 , 
32 4 , 32 5 ), so that the circuitry of the individual sen- 
sors represents a linear potentiometer circuit. 



tion of the size and/or the weight comprises the de- 
termination of the distance between the positions of 
the two centres of gravity of the weight in the said 
two sections. 

5 

1 7. Method according to one of Claims 1 5 to 16, char- 
acterised by the additional step of evaluating the 
position of the said person on the said seat from the 
distribution of the positions of the centres of gravity 

10 on the seat. 

1 8. Method according to one of Claims 1 5 to 17, char- 
acterised by the additional step of evaluating the 
orientation of the said person on the said seat from 

15 the longitudinal positions of the centres of gravity of 
the active weight in each section. 

1 9. Method according to one of Claims 1 7 or 1 8, char- 
acterised in that the evaluation of the different pa- 

20 rameters is carried out sequentially. 

20. Use of a device according to one of Claims 1 to 14 
in the control of an airbag of a motor vehicle. 



10 



12. Device according to one of Claims 3 to 11 , charac- 25 
terised in thatthe said force detector (2) comprises 
force sensors (6) whose electric resistance varies 
with the applied force. 

13. Device according to one of Claims 1 to 12, charac- 30 
terised by a circuit for monitoring the integrity of the 
conductors. 

14. Device according to one of Claims 1 to 13, charac- 
terised in that the said means for determining the 35 
positions of the centres of gravity is incorporated in 

the cushion of the seat (4). 

15. Method for determining the size and/or the weight 

of a person sitting on a seat, characterised by the 40 

steps: 

subdivide thesurfaceof the seat (4) into atleast 
two sections, 

45 

determine the respective position of the centre 
of gravity of the active weight in each section, 
i.e. determine the positions at which the force 
exerted by said person acts on each of said 
sections of said seat, and so 

evaluate the size and/or the weight of the said 
person from the said respective positions so 
determined. 

55 

16. Method according to Claim 15, characterised in 

that the surface of the seat is subdivided into two 
laterally adjacent sections, and in that the evalua- 
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